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1 - Orientation: Eclipse 8096 GPS Compass 

The Eclipse 8096 GPS Compass compliments any GPS receiver, by combining the features of a 
compass and positioning for GPS receiver use. 

The Orientation section provides a description of important Eclipse 8096 parts. Detailed description of 
Eclipse 8096 operation is provided throughout the instruction manual. 

1.1 Vial (Fig 1) 

The vial contains a needle disk with a red circled "N" (described in 1.2) and a blue orienting circle (1.3). 
The fluid inside the vial stabilizes the needle disk. 

1.2 Needle Disk + RED circled "N" (Fig 1) 

The needle disk is a permanently magnetized NdFeB material which orients the red circled "N" to 
magnetic north. The "E", "S" and "W", for quick directional reference. 



1.3 BLUE Orienting Circle (Fig 1) 

The adjustable blue orienting circle is for bearing determination and magnetic declination adjustment. 

1.4 Azimuth Ring (Fig 1) 

When rotating the azimuth ring, both the graduated circle (graduated from 0° to 360° - 1° increments) 
and the blue orienting circle turn. 

1.5 Index Lens (Fig 1) 

The bubble shaped index lens magnifies the graduated dial and the green index line. Read bearing at 
the green index line. 

1.6 Latitude - Longitude & UTM Template (Fig 1) 

The latitude-longitude scales and the 1:100,000 UTM grid scale are for position measurements. 
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1.7 UTM Roamer Scales (Fig 2) 

The Universal Transverse Mercator (UTM) grid roamer scales, located on the clear base, are for 
position measurements. 

1.8 GPS 100 Meter Confidence Circles (Fig 2) 

On a map, the appropriate scaled confidence circle drawn around an approximate GPS position, 
indicates your actual position will be within the 100 meter circle, 95% of the time. 

1.9 Magnetic Declination Scale (Fig 2) 

Adjust for magnetic declination by turning the vial until the arrow on the blue orienting circle points to 
the magnetic declination angle, at your position. 

1.10 Reversible Ruler System (Fig 2) 

The Eclipse 8096 provides a reversible ruler for measurements in inches or centimeters. 
2 ~ Magnetic Declination 

Magnetic declination is the difference between true geographic north (north pole) and magnetic north 
(in northern Canada), with respect to your position. It is important to note magnetic declination at your 
position, because magnetic declination varies and fluctuates slowly, at different rates around the world. 



Use the Isogonic Chart (Fig 3, p 3), or current United States Geological 
Survey (USGS), Bureau of Land Management (BLM), or another map 
to determine magnetic declination at your position. Declination can be 
east, west, or 0° at your current position. Zero degrees declination 
indicates true and magnetic north are aligned. 

Example: If magnetic declination at your position is 15° east, magnetic 
north is 15° east of true north. Figure 4 displays true north and 
magnetic north, as indicated by a USGS or BLM map in a specific area. 
Most maps and all GPS receivers use true geographic north as a 
reference. When adjustment for magnetic declination is complete, a 
compass bearing will be with respect to true north , same as the map, 
or GPS receiver. 
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Figure 3 

2.1 Magnetic Declination Adjustment 

1 . Determine magnetic declination at your position. 

2. Locate magnetic declination scale on the back side of azimuth ring. (Fig 5, p 4) 

3. Grasp azimuth ring in one hand and the vial in the other. (Fig 5, p 4) 

4. Hold azimuth ring stationary, and rotate vial until the arrow on the blue orienting circle points to the 
value of magnetic declination. 

- Make sure declination is correct (east or west). 



1 . Adjust for magnetic declination at your position. 

- Refer to section 2.1 , Magnetic Declination Adjustment, for help. 

2. Sight object in the distance, and point direction of travel arrow at object. (Fig 6) 

3. Rotate azimuth ring until blue orienting circle surrounds the red circled "N". (Fig 7) 
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Hint: Do not travel field bearing by watching the compass. If final destination is too far away to see, 
sight a bearing to a tree, mountain, or something else and walk to the object. At object, re-sight 
compass bearing to another object. Repeat until final destination is reached. 

5 - Back Bearing 

To aid in your safe return, find a back bearing as well. A back bearing is 180° from another bearing. If 
your bearing is 0°, then the back bearing is 180° -- directly behind you. Keep all bearings between 0° 
and 359°, and follow the steps below to determine a back bearing. 

1 . If bearing is from 0° to 180°, add 180° to calculate back bearing. 

2. If bearing is from 181° to 359°, subtract 180°. 

6 - Topographic Map 

A topographic map (topo-map) is a 2-dimensional drawing of 3-dimensional terrain. Hills, valleys, 
ridges, cliffs and other terrain are represented through a series of contour lines. Each line represents 
constant elevation in meters or feet above sea level. Find the contour interval in the legend of the 
topo-map. Also printed on a topo-map, are latitude - longitude and UTM grid tick marks for positioning. 
With practice you'll begin to recognize many different contours, and identify the best possible route 
from one position to another. 

7 - Map Bearing 

Some GPS receivers calculate a waypoint by entering a bearing and distance from a known position. 
The Eclipse 8096 allows for both bearing and distance determination. First, find the bearing. 



7.1 Map Alignment 

Align a topo-map to true north, then find a map bearing. It is possible to compare the actual terrain to 



the map, using this method. 

1 . Adjust for magnetic declination. 

2. Rotate azimuth ring until compass reads 0°. (Fig 11) 

3. Place straight edge of compass along a topo-map's true north-south 
margin (edge of printed map). (Fig 12) 



Figure 11 
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4. Rotate map until vial displays "circle 
over circle". (Fig 12) 

- The topo-map is now aligned to true 
north. 

Now, find map bearing. 

5. Place a "point" at the starting position 
and an "X" at a destination. 

6. Draw a line connecting both marks. 



7. Position compass next to the line. (Fig 13) 

8. Rotate azimuth ring until vial displays "circle over circle". (Fig 14) 
- Do not move the map. 
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9. Read bearing -- 40°. 

7.2 Compass Alignment 

Compass alignment 
method allows for bearing 
determination without 
aligning the map to true 
north. Use this method for 
pre-planning at home or in 
the office. 




Figure 14 



1. Adjust for magnetic declination (indicated on map), c*^ 

2. Draw true north-south lines. Space approximately 1 inch apart. (Fig 15) 

3. Mark start position with a "point", destination with an "X" and connect with a line. 

4. Place compass next to the bearing line. 
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Figure 
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Rotate azimuth ring until blue orienting circle 
points in a northerly direction, and the red lines on 
graduated circle are aligned with the drawn true 
north-south lines. (Fig 16) 



6. Read bearing. 

Note: If magnetic declination is 0°, or declination is 
unknown, adjust compass to 0° declination, 
and align both the blue line, in the vial, and 
the red lines on the graduated circle with 
the map's true north-south lines. 



Distance Measurement 





Now that you have established a bearing, find 
distance using the ruler. If needed, slide the ruler 
completely off the Eclipse 8096, flip over, and slide 
ruler back on the compass. (Fig 17) 

1 . Measure distance from the "point" to the "X" on 
the map - 6 inches. (Fig 18) 

2. Find actual distance, by comparing measured 
distance to the scale in the legend of the map. 
(Fig 19) 



Actual distance is: 12,000 feet or approximately 2.25 miles. 



Figure 19 
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9 - Positioning 

GPS receivers require an 
understanding of coordinate 
positioning in order to use waypoints. HHK 
This section explains Universal 
Transverse Mercator (UTM) grid, 

latitude-longitude and triangulation to find a position. Use the method best suited for your application. 
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9.1 UTM Coordinate System 

Universal Transverse Mercator (UTM) is a square grid coordinate system measured in meters from the 
Equator (0° latitude) and a zone meridian. UTM flattens and divides the earth into 60 zones, each 
zone 6° of longitude and each with a zone meridian down the center. (Fig 20) UTM grid above 84° N. 
and below 80° S. latitude are considerably distorted, and are excluded from maps. Most GPS 
receivers accommodate for UTM grid. 

A position is measured in eastings from the zone meridian and northings from the Equator. Eastings 
always increase right (east) and northings always increase up (north), on a map. 



The following examples use a 1;24,000 (1:24k) scale topo- 
map with 1 ,000 meter UTM tick marks. This is indicated by * 
3 small zeros in the full UTM label -- 47 90 000m E. If using a <±\ ^ 
scaled map other than 1 :24k scale, identify a full UTM label 
to determine distance between tick marks. 



9.1. a -- Position Determination From a Map 

1 . Identify and document the zone number & map datum 
from the map. 

- zone 11 & North American Datum 1927 (NAD-27). 
(Fig 21) 

2. Identify UTM tick marks and labels around the map's 
margin. 

3. Draw lines connecting equal value UTM tick marks. (Fig 21) 

- A 1 ,000 meter square grid will form. 

4. Mark position with an "X". 




Figure 20 
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5. Place the small hole of the UTM roamer scale over the "X". (Fig 22) 




Figure 22 



- Make sure the scale is parallel to the drawn easting and northing grid lines. 

6. Count from the "X" to the nearest left easting line - 100, 200, ... 500 & 600 m. 

7. Add 600 m to the nearest left easting line. 

- 600m E + 599000m E = 599600m E 

8. Count from the "X" to the nearest northing line, below -- 100, 200, ... 700 & 750 m. 

9. Add 750 m to the nearest northing line, below the "X". 

- 750m N + 4790000m N = 4790750m N 



The final UTM coordinate is: 

zone 11 599600m E 4790750m N datum: NAD-27 



Before entering the coordinate into a GPS receiver, select NAD-27 as the local geodetic datum on your 
GPS receiver. This allows the GPS receiver to "speak the same language as the map." If NAD-27 is 
unavailable, or local geodetic datum is unknown, select World Geodetic System 1984 (WGS-84). 

Note: The 1:100k UTM scale is located on the latitude-longitude & UTM template. Using the 1:100k 
scale, you will measure easting same as you did above, then you must rotate the scale to measure 
northings. Remember, place zero at the position ("X"). 



9.1. b -- Plotting a GPS Position On a Map 

Your GPS receiver says your location is: 6 01 600m E 
4790300m N zone 11 using: NAD-27. Now, you 
would like to plot the position on a 1:24k topo-map. 

1 . Using the GPS position, you identify and circle the 
1 ,000 meter UTM grid tick marks on the map: 6 01 
and 47 90 . (Fig. 23) 

Comparing the intersection of the 601 and 4790 lines 
to the GPS position, you know your approximate 
position is 600 m to the right and 300 m up, because 
eastings always increase right, and northings always 
increase up. 




Figure 



2. On the compass, identify 600m E and 300m N from the 1 :24k UTM roamer scale. (Fig. 24) 
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Figure 25 



3. Place UTM roamer scale 
on the map so that 600m E 
and 300m N marks overlap 
the 601 and 4790 UTM 
lines. (Fig. 25) 
Mark the GPS position 
with a pencil, using the 
UTM roamer "0" circle. 

Figure 24 

Since the Department of Defence intentionally degrades 
the accuracy of most GPS receivers, you have plotted an 
approximate position. Accuracy of a civilian GPS position 
randomly varies between 15 and 100 meters (49.2 and 
328 feet), 95% of the time. By drawing the appropriately scaled confidence circle around a GPS 
position on a map, you will have 95% confidence that your actual position is somewhere within the 
drawn circle. Read the GPS receiver's instruction manual for further information on GPS accuracy. 



1 . Place the 1 :24k confidence circle over the GPS position. 

- Use the pointer to position the drawn point in the center of the 
confidence circle. 

2. Trace 3/4 of a circle. (Fig. 26) 

3. Complete the circle either by freehand, or by rotating the confidence 
circle about the position, then complete the circle. 



You now have 95% confidence that your actual position is within the 100 meter circle. Figure 26 
9.2 Latitude - Longitude Coordinate System 

Latitude and longitude is a spherical coordinate system measured from the Earth's center point to 




locations on its surface. A position on Earth is measured in degrees 
( " ), similar to time on a clock. Measurements start from a 
reference position 0° latitude (Equator) and 0° longitude 
(Prime Meridian). 



), minutes ( ' ) and seconds 
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In Figure 27, the position is read: 
45° 00' 00" N. Lat. (45 degrees, 0 minutes and 0 seconds 
north latitude) 

60° 00' 00" W. Long. (60 degrees, 0 minutes and 0 
seconds west longitude) 

9.2.a -- Position Determination From A Map 

All 7.5 minute, 1:24,000 scale maps are bound by 7.5 
minutes of latitude and longitude. The four corners are identified by coordinates in latitude and 
longitude. Tick marks are positioned every 2' 30" around the map with crosses in the middle. The 
crosses indicate intersection points. (Fig 28) 




Figure 27 



1 . Identify tick marks, and draw lines connecting the ticks to produce 9 small rectangles. (Fig 29) 

2. Mark a position with an "X". 

Now, use the small rectangle that completely surrounds the "X", and the 1:24,000 scale on the latitude- 
longitude template to determine the position of the "X". 
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3. Place scale vertically, until bound by both latitude 
lines, and next to the "X". (Fig 30) 
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Figure 29 

- Add values similar to time on a clock. 

43° 02' 30" 
+ 00' 50" 

43° 02' 80" = 43° 03' 20" N. Latitude 



5. Now, slope scale until bound by both longitude lines, and 
next to the "X". (Fig 31) 

6. At the "X", add the scale value (1' 15") to the lowest 
longitude value (108° 22' 30") 



Figure 28 

- Important: Make sure scale increases with 
increasing latitude and longitude lines. 

4. At the "X", add value indicated by the scale 
(0' 50") to the lowest latitude value (43° 02' 30") 
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Figure 30 

108° 23' 45" W. Longitude 
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Figure 31 



Before entering a position from a map into your GPS receiver, 
make sure your GPS receiver is set up with the same local 
geodetic datum as the map. If datum of map is unknown, or 
GPS receiver does not have a map datum, enter WGS-84. 

9.2.b -- Plotting a GPS Position On a Map 

Your GPS receiver says your location is: 43° 02' 00" N. 
Latitude by 108° 23' 40" W. Longitude, using: NAD-27. 
Now, you would like to plot the position on a 1 :24k topo-map. 



Using the GPS position, and the latitude-longitude lines you drew in Figure 29, identify the one 

rectangle (out of 9 rectangles), that completely surrounds the GPS position. 

- The rectangle is in the lower right-hand corner, because value 43° 02' 00" N. latitude is between 

the 43° 00' 00" N. and 43° 02' 30" N. labels, and the value 108° 23' 40" W. longitude is between 

the labels 108° 22' 30" W. and 108° 25' 00" W, on the map. 
Using the smallest latitude label (43° 00' 00" N.) on the rectangle, determine the amount you must 
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add to reach the GPS position (43° 02' 00" N.). 

- Add: 2' 

Position the 1:24k latitude-longitude scale, on the 
template, until bound by both latitude lines. 

- Place scale anywhere within the rectangle, as long 
as it is bound by the latitude lines. (Fig 32) 

Mark the map at 2', within the slot. (Fig 32) 

Draw a 2' latitude line through the small mark, across 

the rectangle (Fig 33). 



Figure 33 
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Figure 32 



Using the smallest longitude label (108° 22' 30" W.) on the 
rectangle, determine the amount you must add to reach the 
GPS position (108° 23' 40"). 

- Add: 1'10" 

Position the template until bound by both longitude lines. 
Move scale up or down until the drawn 2' latitude line 
touches 1' 10" on the scale. (Fig 33). 

- Keep scale bound by both longitude lines. 
Mark the position. (Fig 33) 



Your approximate GPS position, on the map, is where the latitude and longitude marks intersect. Now, 
draw the 1:24k, 100 m confidence circle. 

9.3 Triangulation 

Triangulation is a method to find your 
approximate position using a compass and 
map. It can also be used to verify a position 
the GPS receiver provides. 

1 . Find three land marks in the field you can 
identify on a map. 

2. Sight a bearing to each landmark and 
document. 

3. Draw map bearing for each bearing. 

4. Your position is within the small triangle or 
point formed by the intersection of the 
three lines. (Fig 34). Figure 34 

10 - Additional Information 

Hint: Determine bearing and distance using your GPS receiver. Then, turn the GPS receiver OFF 
and use the compass to travel close to the destination. Now, turn the GPS receiver ON to find the 
destination. Not only will this increase battery life of the GPS receiver, but also by knowing how to use 
a map and compass, it could be an asset if your GPS receiver stops functioning. 
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Before heading into the field, practice using the Eclipse 8096 GPS Compass with a GPS receiver and 
a map in a familiar area. Become expert with a map, compass and GPS receiver, and educate 
yourself on survival techniques. 



Magnetism: NdFeB needle disk 

Accuracy: Bearing -- +/- 1° accurate (0.5° readable) 

Size (Compass): Length -- 5.10 in. (12.95 cm) 

Width -- 2. 76 in. (7.01 cm) 
Weight -1.6 oz. (45.4 g) 

Size (Template): Length -- 7.9 in. (20.07 cm) 

Width -- 2.76 in. (7.01 cm) 
Weight -- 0.3 oz. (8.5 g) 
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La boussole GPS Eclipse 8096 complete tout recepteur GPS, car elle peut etre utilisee comme 
boussole et pour la mise en position du recepteur GPS. 



La section Orientation contient la description des pieces importantes de Eclipse 8096. Le manuel 
d'instructions donne la description detaillee du fonctionnement de Eclipse 8096. 

1.1 Fiole (Fig. 1) 

La fiole contient un disque indicateur avec la lettre «N» encerclee de rouge (decrit au 1 .2) et un cercle 
d'orientation bleu (1.3). Le fluide a I'interieur de la fiole stabilise le disque indicateur. 

1.2 Disque indicateur + lettre «N» encerclee de ROUGE (Fig. 1) 

Le disque indicateur fait d'un metal (NdFeB) magnetise en permanence qui fait tourner la lettre «N» 
encerclee de rouge vers le nord magnetique. Les lettres «E», «S» et «0» aident a I'orientation spatiale 
rapide. 



Figure 1 - p. 1 



1.3 Cercle d'orientation BLEU (Fig. 1) 

Le cercle d'orientation bleu reglable sert a determiner le relevement et I'ajustage de la declinaison 
magnetique. 

1.4 Cadran azimutal (Fig. 1) 

Lorsque vous faites tourner le cadran azimutal, le cercle gradue (de 0° a 360° - increments de 1°) et le 
cercle d'orientation bleu tournent. 



1.5 Lentille d'index (Fig. 1) 

La lentille d'index a effet de loupe agrandit le cadran gradue et la ligne d'indice verte. Lire le 
relevement a la ligne d'indice verte. 

1.6 Pochoir de latitude, de longitude et UTM (Fig. 1) 

Les echelles de latitude-longitude et I'echelle de quadrillage UTM 1:100 000 servent a determiner la 
position. 



Figure 2 ■ p. 2 



1.7 Rapporteurs de coordonnees UTM (Fig. 2) 

Les rapporteurs de coordonnees de la projection transversale universelle de mercator (UTM), qui se 
trouvent sur la base transparente, servent a determiner la position. 

1.8 Cercles de certitude GPS de 100 metres (Fig. 2) 

Sur la carte, le cercle de certitude, rapporte a I'echelle, entoure la position approximative etablie a 
I'aide du GPS et indique que votre position reelle se trouve a I'interieur du cercle de 100 metres dans 
95 % des cas. 

1.9 Echelle de declinaison magnetique (Fig. 2) 

Pour tenir compte de la declinaison magnetique, il faut faire un ajustage en faisant tourner la fiole 
jusqu'a ce que la fleche sur le cercle d'orientation bleu indique Tangle de declinaison magnetique de 
votre position. 
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1.10 Systeme a regie reversible (Fig. 2) 

La boussole Eclipse 8096 a une regie reversible pour les mesures en pouces ou en centimetres. 



lagnetiqu 

La declinaison magnetique est la difference entre le nord geographique (le Pole Nord) et le nord 
magnetique (au nord du Canada) par rapport a votre position. II est important de noter la declinaison 
magnetique de votre position, puisque la declinaison magnetique varie et fluctue lentement, a des 
rythmes differents dans le monde. 



Employez la carte de lignes isogones (Fig. 3, p. 3) ou une carte du Service geologique des Etats-Unis 
(USGS) ou du Bureau of Land Management (BLM), ou toute autre carte pour determiner la 
declinaison magnetique de votre position. La declinaison peut etre a Test, a I'ouest, ou a 0° par rapport 
a votre position actuelle. Une declinaison de zero degre indique que le Nord geographique et le nord 
magnetique sont alignes. 

Figure 3 ■ p. 3 

carte de lignes isogones 
E<declinaison>0 

lignes de declinaison magnetique egale 



Exemple: Si la declinaison magnetique de votre position est de 15° est, le nord magnetique se trouve 
15° a Test du nord geographique. La Figure 4 montre le nord geographique et le nord magnetique, tels 
qu'indiques sur une carte USGS ou BLM a un endroit particulier. La majorite des cartes et tous les 
recepteurs GPS utilisent le nord geographique comme point de reference. Apres que vous ayez 
effectue I'ajustage de la declinaison magnetique, tout relevement a la boussole indiquera le nord 
geographique, comme la carte ou le recepteur GPS. 

Figure 4 ■ p. 2 

nord geographique 
nord magnetique 
15°E 

Votre position 



2.1 Ajustage de la declinaison magnetique 

1 . Determinez la declinaison magnetique de votre position. 

2. Trouvez I'echelle de declinaison magnetique au verso du cadran azimutal. (Fig. 5, p. 4) 

3. Tenez la cadran azimutal dans une main et la fiole dans I'autre. (Fig. 5, p. 4) 

4. Tenez la cadran azimutal immobile et faites tourner la fiole jusqu'a ce que la fleche du cercle bleu 

d'orientation indique la valeur de la declinaison magnetique. 
- Verifiez que la declinaison est correcte (est ou ouest). 



Figure 5 ■ p. 4 



3 — Relevement 

1. Ajustez la declinaison magnetique de votre position. 

- Consultez le paragraphe 2.1 Ajustage de la declinaison magnetique si vous avez besoin d'aide. 

2. Visez un objet a distance et faites tourner la boussole jusqu'a ce que la fleche directionnelle indique 

I'objet choisi (Fig. 6) 
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3. Faites tourner le cadran azimutal jusqu'a ce que le cercle bleu d'orientation entoure la lettre «N» 

encerclee de rouge. (Fig. 7) 

4. Lisez le relevement - 170°. (Fig. 7) 



Figure 6 ■ p. 4 



Figure 7 ■ p. 4 



Si vous connaissez deja le relevement de la destination, ajustez la boussole au relevement connu, 
visez un objet et marchez jusqu'a cet objet. Le relevement que vous suivez est appele la ligne de 
marche. 

1. Ajustez la declinaison magnetique. 

2. Faites tourner le cadran azimutal jusqu'au relevement connu - 40°. (Fig. 8) 

3. Pivotez jusqu'a ce que la fiole montre « les deux cercles superposes » (Fig. 9 et 10) 

4. Visez un objet au relevement de 40° et marchez jusqu'a ce que vous I'atteigniez. 



Figure 8 ■ p. 4 



Figure 9 -p. 4 Figure 10 -p. 4 



Suggestion: Ne marchez pas dans la direction d'un relevement en regardant la boussole. Si vous ne 
pouvez pas voir votre destination, visez un point de repere tel qu'un arbre, une montagne ou autre 
chose et marchez jusqu'a I'objet choisi. Ensuite, visez un autre point de repere. Repetez cette 
demarche jusqu'a ce que vous arrivez a votre destination. 

5 — Relevement inverse 

Pour revenir au point de depart en toute securite, trouvez aussi un relevement inverse. Un relevement 
inverse se trouve a 180° du relevement. Si votre relevement est de 0°, le relevement inverse est alors 
de 180° - directement derriere vous. Gardez tous les relevements entre 0° et 359° et suivez les etapes 
ci-dessous pour determiner le relevement inverse. 

1 . Si le relevement est de 0° a 180°, ajoutez 180° pour calculer le relevement inverse. 

2. Si le relevement est de 181° a 359°, soustrayez 180°. 

6 — Carte topographique 

Une carte topographique (topo) est le dessin bidimensionnel d'un terrain tridimensionnel. Les collines, 
les vallees, les cretes, les escarpements et autres formes de relief sont represents par une serie de 
courbes de niveau. Chaque ligne represente I'elevation constante, en metres ou en pieds, au-dessus 
du niveau de la mer. Trouvez ('equidistance des courbes de niveau dans la legende du topo. Les 
amorces de quadrillage UTM et de latitude-longitude sont egalement imprimees sur les topos a des 
fins de positionnement. Avec le temps, vous reconnaitrez peu a peu les nombreuses courbes et vous 
trouverez le meilleur itineraire possible d'une position a I'autre. 

7 -Relevement sur carte 

Certains recepteurs GPS calculent un point de cheminement en entrant un relevement et la distance 
jusqu'a une position connue. La boussole 8096 permet la determination du relevement ainsi que de la 
distance. Tout d'abord, trouvez le relevement. 

7.1 Alignement sur carte 

Alignez le topo sur le nord, trouvez ensuite un relevement sur carte. II est possible de comparer le 
terrain a la carte a I'aide de cette methode. 
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1. Ajustez la declinaison magnetique. 

2. Faites tourner le cadran azimutal jusqu'a ce que la boussole indique 0°. (Fig. 11) 

3. Mettez le bord droit de la boussole le long de la marge du nord-sud geographique d'un topo (bord 

de la carte imprimee). (Fig. 12) 

4. Faites tourner la carte jusqu'a ce que la fiole montre «deux cercles superposes». (Fig. 12) 

- Le topo est maintenant aligne sur le nord geographique. 



Figure 11 -p. 5 Figure 12 -p. 5 



Maintenant, trouvez le relevement sur carte. 

5. Fixez un «point» a la position de depart et un «X» a la destination. 

6. Tirez une ligne pour unir les deux marques. 

7. Mettez la boussole a cote de la ligne. (Fig. 13) 

8. Faites tourner le cadran azimutal jusqu'a ce qu'il affiche «deux cercles superposes». (Fig. 14) 

- Ne bougez pas la carte. 

9. Lisez le relevement — 40°. 



Figure 13 - p. 6 



Figure 14 - p. 6 



7.2 Alignement sur boussole 

La methode d'alignement sur boussole permet la determination du relevement sans aligner la carte 
sur le nord geographique. Employez cette methode pour planifier a I'avance, chez vous ou au bureau. 

1. Ajustez la declinaison magnetique Indiquee sur la carte). 

2. Tirez des lignes entre le nord et le sud geographiques, a une distance d'environ 1 pouce I'une de 

I' autre. (Fig. 15) 

3. Marquez la position de depart avec un «point», la destination avec un «X», et tirez une ligne entre 

les deux. 

4. Posez la boussole 8096 pres de la ligne de relevement, tel qu'indique dans la Figure 16. 

5. Faites tourner le cadran azimutal jusqu'a ce que le cercle d'orientation bleu indique une direction 

vers le nord, et les lignes rouges sur le cercle gradue soient alignees sur les lignes tirees entre le 
nord et le sud geographiques. 

6. Lisez le relevement 



Figure 15- p. 6 



Figure 16 - p. 6 



Lignes nord-sud 
Bord droit 



Note: Si la declinaison magnetique est de 0°, ou si vous ne savez pas quelle est la declinaison, 
ajustez la boussole a la declinaison 0°, et alignez la ligne bleue dans la fiole et les lignes rouges sur le 
cercle gradue sur les lignes nord-sud geographiques de la carte. 



Maintenant que vous avez etabli un relevement, trouvez la distance a I'aide de la regie. S'il est 
necessaire, retirez la regie completement de la boussole 8096, retournez-la et remettez-la sur la 
boussole. (Fig. 17) 

1. Mesurez la distance du «point» a «X» sur la carte - 6 pouces. (Fig. 18) 



Figure 17 -p. 6 Figure 18 -p. 6 
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2. Trouvez la distance reelle, en comparant la distance mesuree a I'echelle de la carte. (Fig. 19) 
La distance reelle est: 12 000 pieds ou environ 2,25 milles. 



Figure 19 - p. 7 



Les utilisateurs de recepteurs GPS doivent connaitre le positionnement par coordonnees pour pouvoir 
utiliser les points de cheminement. Cette section explique I'emploi de la projection transversale 
universelle de mercator (UTM), de la latitude-longitude et de la triangulation pour trouver une position. 
Utilisez la methode la plus adequate pour votre application. 

9.1 Systeme de coordonnees UTM 

La Projection transversale universelle de Mercator (UTM) est un systeme de coordonnees de 
quadrillage mesuree en metres a partir de I'Equateur (0° latitude) et le meridien d'un fuseau. La UTM 
aplatit la Terre et la divise en 60 fuseaux ; chaque fuseau a 6° degres de longitude et un meridien de 
fuseau au centre. (Fig. 20) Les coordonnees de quadrillage UTM au-dessus de 84° N et au-dessous 
de 80° S sont considerablement deformees et ne sont pas incluses sur les cartes. La plupart des 
recepteurs GPS peuvent etre utilises avec une grille UTM. 



Figure 20 ■ p. 7 



Fuseau 59 Fuseau 60 Fuseau 1 

Meridien 

Equateur 

La position est mesuree dans des abscisses a partir du meridien de fuseau et des ordonnees a partir 
de I'Equateur. Sur la carte, les abscisses augmentent toujours vers la droite (est) et les ordonnees 
vers le haut (nord). 

Lexemple suivant utilise un topo 1/24 000 (1/24k) avec des amorces de quadrillage UTM a des 
intervalles de 1 000 metres. Les intervalles sont indiques par 3 petits zeros sur I'annotation complete 
UTM - 47 90 000m E. Si vous utilisez une carte avec une autre echelle que I'echelle 1/24k, trouvez une 
annotation complete UTM pour determiner la distance entre les amorces de quadrillage. 

9.1 a - Determination de la position a I'aide de la carte 

1 . Sur la carte, Trouvez et documentez le numero du fuseau et la reference de la carte. 

- fuseau 11 et North American Datum 1927 (systeme geodesique nord-americain de 1927) 
(NAD27). (Fig. 21) 

2. Trouvez les amorces de quadrillage UTM et les annotations sur le bord de la carte. 

3. Tirez des lignes entre les amorces de quadrillage UTM a valeur egale. (Fig. 21) 

- Vous obtiendrez une grille carree de 1 000 metres. 

4. Marquez la position avec un «X». 

5. Mettez le petit trou du rapporteur de coordonnees UTM sur le «X». (Fig. 22) 

- Assurez-vous que I'echelle est parallele aux abscisses et ordonnees de la grille que vous avez 
tirees. 



Figure 21 ■ p. 7 Figure 22 ■ p. 8 

Abscisses augmentent ~ 
Ordonnees augmentent 
Echelle: 1/24 000 
fuseau 11 
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6. Comptez a partir du «X» jusqu'a I'abscisse gauche la plus proche - 100, 200, ... 500 et 600 m. 

7. Ajoutez 600 m. a I'abscisse gauche la plus proche. 

- 600 m E + 599000 m E = 599600 m E 

8. Comptez a partir du «X» jusqu'a I'ordonnee la plus proche, en-dessous du «X»— 100, 200, ... 700 

et 750 m. 

9. Ajoutez 750 m a I'ordonnee la plus proche, en-dessous du «X». 

- 750m N + 4790000 m N = 4790750 m N 



La coordonnee UTM definitive est: 

fuseau 11 599600 m E 4790750 m N (systeme de reference geodesique: NAD27) 

Avant d'entrer la coordonnee dans un recepteur GPS, choisissez NAD27 comme systeme local de 
reference geodesique sur votre GPS. Le recepteur GPS pourra ainsi «parler la meme langue que la 
carte». Si NAD27 n'est pas disponible, ou si vous ne savez pas quel est le systeme local de reference 
geodesique, choisissez le Systeme Geodesique Mondial 1984 (SGM84). 

Note: L'echelle UTM 1:100k se trouve sur le pochoir de latitude, de longitude et UTM. A I'aide de 
l'echelle 1:100k mesurez I'abscisse comme vous I'avez fait ci-dessus ; ensuite faites tourner l'echelle 
pour mesurer les ordonnees. N'oubliez pas de mettre le zero a la position («X»). 

9.1. b — Calculer une position sur la carte a I'aide du GPS 

Votre recepteur GPS montre votre positionnement au: 6 01 600m E 47 90 300m N fuseau 11 en utilisant 
NAD27. Maintenant, vous voulez calculer la position sur un topo 1/24k. 

1 . A I'aide de la position GPS, trouvez et encerclez les amorces de quadrillage UTM de 1 000 metres 
sur la carte: 6 01 et 47 90 . (Fig. 23) 



Figure 23 ■ p. 8 



Si vous comparez I'intersection des lignes 601 et 4790 a la position GPS, vous constaterez que votre 
position approximative est 600 m a droite et 300 m vers le haut parce que les abscisses augmentent 
toujours vers la droite et les ordonnees, toujours vers le haut. 

2. Sur la boussole, trouvez 600 m E et 300 m N a I'aide du rapporteur de coordonnees UTM 1/24k 

(Fig. 24) 

3. Mettez le rapporteur de coordonnees UTM sur la carte de maniere a ce que les amorces de 

600 m E et de 300 m N se superposent aux lignes UTM 601 et 4790. (Fig. 25) 

4. Marquez la position GPS au crayon en utilisant le cercle «0» du rapporteur UTM. 



Figure 24 ■ p. 9 



Figure 25 ■ p. 9 



Puisque le departement de la Defense diminue sciemment la precision de la plupart des recepteurs 
GPS, vous avez calcule une position approximative. En effet, la precision d'une position GPS civile 
fluctue entre 15 et 100 metres (49,2 et 328 pieds)de la position vraie, dans 95 % des cas. En tragant 
un cercle de certitude a l'echelle appropriee autour d'une position GPS sur la carte, vous serez certain 
a 95 % que votre position reelle se trouve quelque part a I'interieur du cercle. Lisez le manuel 
d'instructions du recepteur GPS pour de plus amples renseignements sur la precision du GPS. 



1. Mettez le cercle de certitude 1/24k au-dessus de la position GPS. 

- Utilisez I'indicateur pour placer le point dessine au centre du cercle de certitude. 
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2. Tracez 3/4 de cercle. (Fig. 26) 

3. Terminez le cercle soit a main levee, soit en faisant d'abord tourner le cercle de certitude autour de 

la position. 



Figure 26 ■ p. 9 



Maintenant, vous etes certain a 95 % que votre position reelle est a I'interieur du cercle de 100 
metres. 



9.2 Systeme de coordonnees geographiques (latitude et longitude) 

La latitude et la longitude forment un systeme de coordonnees spheriques mesurees a partir du point 
central de la Terre jusqu'a des positions a la surface. Sur Terre, on mesure une position en degres (°), 
minutes (') et secondes ("), a peu pres comme I'heure sur une horloge. On commence a mesurer a 
partir d'une position de reference a 0° latitude (Equateur) et 0° longitude (meridien origine). 

A la Figure 27, on lit la position comme suit: 

45° 00' 00" lat. N. (45 degres, 0 minutes et 0 secondes latitude nord) 

60° 00' 00" long. O. (60 degres, 0 minutes et 0 secondes longitude ouest) 

Figure 27 ■ p. 9 

Augmentation de la longitude 
Augmentation de la latitude 



9.2 a — Determination de la position a I'aide de la carte 

Toutes les cartes a I'echelle 1/24 000, 7,5 minutes sont delimitees par 7,5 minutes de latitude et de 
longitude. Les quatre coins sont identifies par des coordonnees de latitude et de longitude. Les 
amorces de quadrillage se trouvent toutes les 2'30" partout sur de la carte, avec des croix au milieu. 
Les croix indiquent les points d'intersection. (Fig. 28) 



Figure 28 ■ p. 10 Figure 29 ■ p. 10 



1 . Trouvez les amorces de quadrillage et unissez-les en tirant des lignes afin d'obtenir 9 petits 

rectangles. (Fig. 29) 

2. Marquez la position avec un «X ». 

Maintenant, utilisez le petit rectangle qui entoure completement le «X» et I'echelle 1/24 000 sur le 
pochoir de latitude et de longitude pour determiner la position du «X». 

3. Mettez I'echelle verticalement, jusqu'a ce qu'elle soit delimitee par les deux lignes de latitude et a 

cote du «X». (Fig. 30) 



Figure 30 ■ p. 10 



Important: Assurez-vous que I'echelle augmente proportionnellement aux lignes de latitude et de 
longitude croissantes. 

4. Au point «X», ajoutez la valeur indiquee par I'echelle (0'50") a la valeur de latitude la plus basse 
(43° 02'30"). 

- Ajoutez des valeurs similaires a I'heure sur I'horloge. 
43° 03'20" latitude N. 
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5. Maintenant, incliner I'echelle jusqu'a ce qu'elle soit a cote du «X», delimitee par les deux lignes de 
longitude. (Fig. 31) 



Figure 31 ■ p. 10 

Lignes de longitude 

6. Au point «X», ajoutez la valeur de I'echelle (1 '15") a la valeur de longitude la plus basse 
(108° 22' 30") 



108° 23" 45" longitude 0. 



Avant d'entrer une position etablie a I'aide de la carte sur votre recepteur GPS, assurez-vous qu'il a le 
meme systeme de reference geodesique que la carte. Si vous ne savez pas quel est le systeme de 
reference geodesique de la carte ou si le recepteur GPS n'a pas un systeme de reference geodesique 
de la carte, entrez le SGM84. 

9.2.b - Calculer la position GPS sur la carte 

Votre recepteur GPS montre votre positionnement au: 43° 02'00" latitude N. et 108°23'40" longitude 

0. en utilisant NAD27. Maintenant, vous voulez calculer la position sur un topo 1/24k. 

1 . A I'aide de la position GPS et des lignes de latitude et de longitude que vous avez tirees dans la 

Figure 29, trouvez le seul rectangle (sur les 9) qui entoure completement la position GPS. 

- Le rectangle se trouve dans le coin inferieur gauche, parce que la valeur de 43° 02' 00" latitude 
N. se trouve entre les annotations de 43° 00' 00" N. et 43° 02' 30" N., et que la valeur de 
108°23'40" longitude O. se trouve entre les annotations 108°22'30" O. et 108°25'00" O. sur la 
carte. 

2. En utilisant I'annotation de latitude la plus basse (43° 00' 00" N.) du rectangle, determinez le nombre 

de minutes a ajouter pour atteindre la position GPS (43° 02' 30" N.) 

- Ajouter 2' 

3. Deplacez I'echelle 1/24k de latitude et de longitude sur le pochoir jusqu'a ce qu'elle soit delimitee 
par les deux lignes de latitude. 

- Mettez I'echelle n'importe ou dans le rectangle, a condition qu'elle soit delimitee par les lignes de 
latitude. (Fig. 32) 

4. Marquez la carte a la hauteur 2', dans la fente. (Fig. 32) 

5. Tirez une ligne a la latitude de 2' sur la petite marque, d'un cote a I'autre du rectangle (Fig. 33). 



Figure 32 ■ p. 1 1 Figure 33 - p. 1 1 



Lignes de latitude Lignes de longitude 

Ligne de 2' 

Votre position GPS 



6. En utilisant I'annotation de longitude la plus basse (108°22'30" O.) sur le rectangle, determinez le 

nombre de minutes a ajouter pour atteindre la position GPS (108°23'40" O.). 
-Ajoutez 1' 10" 

7. Mettez le pochoir entre les deux lignes de longitude. 

8. Deplacez I'echelle vers le haut ou vers le bas jusqu'a ce que la ligne de latitude de 2' que vous avez 

tiree touche 1 '10" sur I'echelle (Fig. 33). 

- Maintenez I'echelle entre les deux lignes de longitude. 

9. Marquez la position. (Fig. 33) 
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Sur la carte, votre position GPS approximative est a I'intersection des marques de latitude et de 
longitude s'entrecroisent. Maintenant, tracez le cercle de certitude de 100 m, 1/24k. 



9.3 Triangulation 

La triangulation est une methode qui vous permet de trouver votre position approximative en utilisant 
la boussole et la carte. On peut I'utiliser aussi pour verifier la position fournie par le recepteur GPS. 



1 . Trouvez trois points de repere sur le terrain que vous pouvez trouver aussi sur la carte. 

2. Visez un relevement jusqu'a chaque repere et documentez-le. 

3. Tracez chaque relevement sur la carte. 

4. Votre position se trouve a I'interieur du petit triangle ou point forme par I'intersection des trois 

(Fig. 34) 



Figure 34 ■ p. 11 



Rampe de mise a I'eau 
Sommet chauve 
Cascade du castor 
Crique du tisserand 
Votre position 



Suggestion: Determinez le relevement et la distance a I'aide de votre recepteur GPS. Ensuite, 
eteignez le recepteur GPS et utilisez la boussole pour marcher presque jusqu'a votre destination. 
Maintenant, mettez en marche le recepteur GPS pour trouver la destination. Ainsi, vous economisez la 
batterie du recepteur GPS et vous aurez I'avantage de savoir comment vous servir d'une carte et 
d'une boussole si jamais votre recepteur GPS arrete de fonctionner. 

Avant de partir en randonnee, exercez-vous a I'emploi de la Boussole Eclipse 8096 GPS avec un 
recepteur GPS et une carte dans une region connue. Specialisez-vous dans la lecture de cartes, et 
dans ('utilisation d'une boussole et d'un recepteur GPS et apprenez les techniques de survie. 

11 — Specifications de la boussole GPS et du pochoir 



Magnetisme: 
Precision: 

Dimension (boussole): 
Dimension (pochoir): 



Disque indicateur en NdFeB 

Relevement — +/- 1° precision (0,5° lisible) 

Longueur — 5,10 po. (12, 95 cm) 
Largeur — 2, 76 po. (7,01 cm) 
Poids — 1,6 oz (45,4 g) 

Longueur — 7,9 po. (20,07 cm) 
Longueur - 2,76 po. (7,01 cm) 
Poids — 0.3 oz (8.5 q) 
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Warranty card must be filled out completely and returned with proof 
of purchase within 30 days of purchase for warranty to be valid. 

THEBHU/Vro/VCO. 

Attn: Eclipse Warranty 
62D East Monroe 
Riverton, WY B25D1 
30y.B5B.B55S 

BRUNTON WARRANTY REGISTRATION 

NAME 

ADDRESS 

CITY ST/PFOV ZIP 



MODEL# DATE PURCHASED 

PURCHASED FROM 

CITY ST/PROV ZIP 

PRICE PAID S 

OPTIONAL INFORMATION 

TYPE OF STORE PURCHASED FROM: 

A. CATALOG □ B. ARCHERYD C. DEPARTMENT 

□ D. SPORTING GOODS E. GIFTD F. TELEVISION 

□ OTHER 

DO YOU OWN OTHER BRUNTON PRODUCTS? YES NO 

I DECIDED TO BUY THIS COMPASS BECAUSE OF... 

□ A. RECOMMENDATION □ B. FEATURES^ C. GIFT 

□ D. SALESPERSONS □ E. MAGAZINE AD F. CATALOG 
OTHER 

THIS COMPASS WILL BE USED PRIMARILY FOR... 

A. GENERAL □ B. MAPPINGS C. FORESTRY^ 

□ D. BACKPACKING □ E. ORIENTEERING B. INSTRUCTIONAL 

□ OTHER 

OCCUPATION 



1198 



*•!•!•!•!•' -V.w.SV.V.V.V. 



ViVAVAVAV. 

************ * ■ * • • • *T* • * * * » 4 * ***♦•*****♦♦# 

%VA% V* V*%%V *V\V*V -V.V/AV.' • '.VVVWW.V 
>v*v*v*v*\v*v*w*v*\v W.V.VAV.SSW#V.V.W 



' * * * 



*.******** * * ***** * * * * 

♦ ***•♦* * * * * * * * » * * * ■ - 
- * ♦ * ♦ » 



, „ X*>*v*v;v* 

•'*•**.**%*****.****•.***.•.*****-****•, 
*♦**•♦•***•*♦ * * * * * * * 



* *.*_*^* * « 
******** 

• * ***** 
i ****** * 
* ******* 
* *******< 

* ♦ * ■• • * 
*%v*y.** 



»**«*•** *^*.*j 



*•*•**+ »*«*****«***•< 

~ T • ■ * * * * ***4********* 
* ■ ♦ * * * « * * * » • ♦ ♦•**♦* I 

_j,v.vjy.v.v.*.v.*, 



* > - *^*^*„ * ^* ^ * - * j 



SSSSSS-: 



IB34 



V.V.V.V* 



BRU^TON 



. AV.V.V.V.V. . . , 

^ : : : : ; m : ;v 

jjav/AV. 1 . 1 . 

>**v*v*v< 

r»^* "** * **J 




E2*»»J *' ' F^^al ■^■■■•i 1 



